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Modernism contributed development of science and technology and brought about producing practical and 
convenient products a lot. However, it is feared to produce products that include spirituality and sensibility 
value and weaken the relationship between human being and products if it has continued the product 
development based just on modernism. As improvement of sensibility value that products give human being, 
this study aims to produce an ambient light that applied rippling light. 

















































































































図 1 表現検討プロトタイプ 1 
図 2 表現検討プロトタイプ 2 

























レンズをそれぞれ図 5、図 6 に示す。
図 4 さざ波イメージ 
図 5 アクリルレンズ作成過程 
図 6 複雑曲面加工を施したアクリルレンズ 
さらに図 7 のように、2 つのアクリルレンズのうち、下
段のアクリルレンズがモーターにより水平移動する動作
プロトタイプ 1 を作成する。光源は 3W 白色パワーLED、
駆動及び伝動はステッピングモーターSM-42BYG011(以
降ステッピングモーターとする)とラック&ピニオン、制
御には Arduino Nano 及びステッピングモータードライバ
A4988(以降モータードライバとする)を用いる。作成した
3 種類のアクリルレンズから 2 種類を取り出し上段・下段
にそれぞれ配置する 6 組の組み合わせを作り、それぞれ
動作プロトタイプ 1に用いて、光の揺らめきを観察する。
光の揺らめきの比較図を図 8 に示す。 
図 7 動作プロトタイプ 1 


























































図 11 複雑曲面加工を施した円形アクリルレンズ 
 
さらに図 12 のように、下段の円形アクリルレンズが回






MICROBOARDS Technology 社の AFINIA H480 3D Printer
で作成し、非駆動の車輪にはベアリング車を用いて、3
点より円形アクリルレンズを支える。 
尚、光源は 3W 青色パワーLED OSB5XNE3C1S(以降青
色 パ ワ ー LED と す る ) と 3WLED ド ラ イ バ
OSMR16-P1213(以降 LED ドライバとする)、駆動及び伝動
はステッピングモーターとタイミングプーリ・ベルト、











状況を、それぞれ図 13、図 14 に示す。 
 
 









図 13 動作プロトタイプ 2 実験の様子 
 
 













図 15 CG による外観意匠検討 
（２）外観意匠概略図面
C 案をもとに作成した外観意匠概略図面を図 16 に示す。 
図 16 外観意匠概略図面 
（３）入力機制御実験
a）実験目的
人のトラヒックを検知するため、図 17 に示した Leap
Motion a)を入力機として用いる。Leap Motion に手をかざ
した時に、ステッピングモーターの回転速度が変化する
プログラムを作成することを目的とする。 
図 17 Leap Motion 
b）実験方法
Leap Motion を制御し、ステッピングモーター及び
Arduino Nano を制御する Arduino IDE と通信を行うため
のアプリケーションは、Microsoft 社の Visual Studio 2017
を開発環境として、言語は C++を用いて作成する。アプ
リケーションの実行は Windows10 を搭載したラップトッ
プパソコンとし、Leap Motion 及び Arduino Nano は USB
による有線接続とする。それぞれのプログラムを同時に









Motion から人の手までの距離が 50cm 以内であれば検知
しやすいことが確認された。 























めのネジ穴を開ける。上記の 4 種類の部品を SolidWorks





子を図 19、図 20 に示す。 
図 19 頭部制作の様子 1 












内部に、図 22 のように設置する。尚、入力機である Leap 
Motion を制御する PC と接続する USB ケーブルと電源ケ
ーブルは、脚部のアルミパイプ内に配線する。 
図 21 制御部回路図 


















図 23 脚部配線の様子 




LASER SYSTEMS 社のレーザー加工機 VLS3.50(以降レ
ーザーカッター)により切断加工を行う。また、アクリル




板 1 枚につき 3 個の合計 9 個作成する。





26 から図 28 に示す。 
図 26 完成作品(正面) 
図 27 完成作品(詳細) 































































a) Leap Motion Web サイト
https://www.leapmotion.com/ja/(参照 2019-1-15) 
